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最終 頁 に 続く 
(54) 【 発 明 の 名 称 】 ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト の た め の 診 断 、 予 知 、 及 び 健 全 管 理 シ ステ ム 並 びに 方 法 


(57【 要約 】 ( 修正 有 ) 

【 課題 】 超 多 自由 度 の ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト の 診断 、 
予知 、 健 全 管 理 に 有効 な 手法 を 提供 する こと 。 

【 解決 手段 】 分 散 コ ント ロー ラ は 、 多 重 高速 通信 ネッ ト 
ワー ク に 渡っ て 、 関 節 及び 他 の 統合 シス テム 構成 要素 を 
制御 する 。 診 断 、 予 知 、 及 び 健 全 管 理 (DPHM) モジ 
ュー ル は 、 各 種 制御 レベ ル で ロボ ッ ト 内 に 組み 込ま れる 
。 各 DPHM モ ジュ ー ル は 、 ネ ットワーク に 渡っ て 、 又 
は 外部 機器 を 介し て アク セス 可能 な 位置 の それ ぞ れ の 制 
御 レ ベル ノ 接 続 機器 に 対し て 、DPHM デ ー タ を 計測 し 
、 制 御 し 、 記 録 す る 。 ロ ボッ ト を 制御 する 方 法 は 、 分 散 
コン ト ロー ラ の 多重 制御 レベ ル 内 に 、 複 数 の DPHM モ 
ジュ ー ル を 組み 込み 、DPHM モ ジュ ー ル を 使用 し て 、 
制御 レベ ル の 各々 内 の DPHM デ ー タ を 計測 し 、 高 速 通 
信 ネ ットワーク の 少な く と も 1 つ に 渡っ て アク セス 可能 
な 位置 に 、DPHM デ ー タ を 記録 する 。 

【 選択 図 】 図 2 


